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Telah dibuat lengan robot berjari pengikut gerak lengan manusia berbasis 
mikrokontroler. Lengan robot ini memiliki dua bagian utama yaitu lengan 
pengendali dan lengan robot, lengan pengendali dipasang pada lengan manusia 
yang berfungsi mengendalikan gerakan lengan robot. Alat ini menggunakan 
potensiometer sebagai sensor posisi lengan, karakteristik potensiometer yang 
dipakai adalah Linier dimana besar sudut putaran berbanding lurus dengan 
resistansi yang dihasilkan, penggunaan potensiometer linier dimaksudkan untuk 
memberikan posisi yang sesuai antara lengan pengendali dan lengan robot. Sinyal 
yang dihasilkan oleh potensiometer ini lalu diproses oleh mikrokontroler 
ATMega32A untuk ditransmisikan secara nirkabel dengan KYL 1020u. Sinyal 
yang terpancar lalu ditangkap oleh KYL1020u lengan robot, diproses kembali oleh 
mikrokontroler ATTiny2313 untuk memutar Motor Servo dan menggerakkan 
lengan robot.  
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Has already made, five finger arm robot that follows human arm movement 
microcontroller based. This robot has two main parts controller arm and robot 
arm. Controller arm must place on human arm to control the robot. This robot use 
Potentiometer as arm position sensor, potentiometer’s characteristic is Linier 
where bigger angle rotation of potentiometer, bigger resistance value on output, 
use of type of potentiometer is to produce linier signal between controller and robot 
arm. Signal that produced by potentiometers then send to ATMega32A 
microcontroller to be transmitted wireless by KYL1020u. That signal then recieved 
by another KYL1020u on robot to proceed again by ATTiny2313 Microcontroller, 
then it command Servo Motors to spin and finally make Robot move like human’s 
movement.  
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